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© Dispositif d'analyse d'image comportant un dis- 
positif a transfert de charges (T) comprenant une 
zone image (I) formee d'une matrice photosensibte 
de Y lignes et de X colonnes, une zone memoire (M) 
formee d'une matrice memoire de Y lignes et de X 
colonnes et d'un registre a d^calage (SR) a X posi- 
tions, ainsi que des premiers moyens decaleurs (ID) 
pour effectuer un transfert ligne par tigne de la zone 
image vers la matrice memoire, des deuxiemes 
moyens decaleurs (MD) pour effectuer un transfert 
ligne par ligne de la matrice memoire vers ie regis- 
tre a decalage et des troisiemes moyens decaleurs 
(CD) pour effectuer un decalage de colonne du 
registre a decalage, un sSquenceur (SEQ) comman- 
dant lesdits premier, deuxieme et troisieme moyens 
decaleurs. Le sequenceur (SEQ) comprend un auto- 
mate de generation de micro-instructions, une micro- 
instruction presentant au moins un motif elementaire 
au moins partiellement parametrable, les motifs ele- 
mentaires §tant au moins au nombre de deux a 
savoir : 

- un motif elementaire de decalage de ligne 

- un motif Elementaire de decalage de colonne 
du registre a decalage. 




FIG.1 
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La presente invention a pour objet un dispositif 
d'analyse d'image comportant un dispositif a trans- 
fert de charges comprenant une zone image for- 
mee d'une matrice photosensible de Y lignes et de 
X colonnes, une zone de memoire formee d'une 
matrice memoire de Y lignes et de X colonnes et 
d'un registre a decalage a X positions, ainsi que 
des premiers moyens decaleurs pour effectuer un 
transfert ligne par ligne de la zone image vers la 
matrice memoire, des deuxi&mes moyens deca- 
leurs pour effectuer un transfert ligne par ligne de 
la matrice memoire vers le registre a decalage et 
des troisiemes moyens decaleurs pour effectuer un 
decalage de colonne du registre a decalage, et un 
s^quenceur commandant les premier, deuxfeme et 
troisieme moyens decaleurs. 

Un tel dispositif est utilise couramment pour 
I'analyse des matrices d'image. II est susceptible 
d'etre utilise pour des systemes de guidage. 

Certaines applications, tels les viseurs d'etoi- 
les, mettent en oeuvre de tels dispositifs avec une 
eiectronique sp^cifique de chaque application et de 
chaque type de dispositif a transfert de charges, 
correspondant aux caractSristiques du satellite par- 
ticulier sur lequel le ou les viseurs d'etoiles sont 
embarques. 

La presente invention a pour objet un dispositif 
de type precite dont I'architecture puisse convenir 
a un grand nombre duplications diverses. Dans 
ce but, un dispositif selon ('invention est caracterise 
en ce que le sequenceur comprend un automate 
de generation de micro-instructions, une micro- 
instruction pr4sentant au moins un motif eiementai- 
re au moins partiellement parametrable, les motifs 
elementaires etant au moins au nombre de 2, a 
savoir : 

- un motif eiementaire de decalage de ligne, 

- un motif eiementaire de decalage de colonne. 
Ledit automate presente avantageusement un 

nombre donne d'etats, chaque etat conduisant a 
Tetat suivant choisi parmi au moins deux etats 
selon la valeur d'au moins une variable a tester 
consistant en un parametre ou en une combinaison 
logique de parametres. 

De ce fait, I'architecture du dispositif peut res- 
ter la meme d'une application a I'autre, en modi- 
fiant I'automate qui est defini par des donne es 
stockables dans une memoire appropriee. Pour 
I'analyse d'image les micro-instructions determi- 
nent des sequences de motifs elementaires dont 
chacun est parametrable, et I'enchaTnement des 
micro-instructions est determine par I'automate. 
Selon une variante avantageuse, chaque micro- 
instruction comporte une plurality d'etats logiques 
determinant au moins une configuration d'horloge 
de transfert d'information pour determiner s'il y a 
ou non transfert d'information lors de I 'execution du 
motif eiementaire correspondant, et eventuellement 



une configuration d'horloge de lecture pour deter- 
miner s'il y a ou non presence de signal video 
utile. 

Les fonctions d'acquisition et de transfert de 

5 donnees sont ainsi assumes en fonction des etats 
logiques (transfert de donnees memorisees = vi- 
dage de la zone image vers la zone memoire ; 
transfert de donnees memorisees et lecture = 
transfert de la zone memoire vers le registre a 

70 decalage pour ie motif eiementaire de decalage de 
ligne et sortie du signal a parti r du registre a 
decalage pour le motif eiementaire de decalage de 
colonne ; absence a la fois de transfert de donnees 
memorisees et de lecture = vidage de la zone 

75 memoire). 

Une premiere micro-instruction peut consister 
en la repetition n fois d'une premiere sequence de 
motifs elementaires. Une deuxieme micro-instruc- 
tion peut consister en la repetition de ladite pre- 

20 mfere sequence de motifs elementaires pendant un 
temps d'integration. Une troisieme micro-instruction 
peut consister en la repetition n fois d'une deuxie- 
me sequence de micro-instructions comprise entre 
deux micro-instructions donnees. Une quatri&me et 

25 une cinquieme micro-instructions peuvent consister 
en la repetition jusqu'a expiration respectivement 
d'un temps d'integration et d'une periode d'integra- 
tion d'une troisieme et d'une quatrieme sequences 
de micro-instructions comprises entre deux micro- 

30 instructions. 

Lorsqu'un motif eiementaire est un motif de 
decalage de ligne, ledit parametre peut etre repre- 
sentatif du numero d'une ligne ; lorsqu'un motif 
eiementaire est un motif de decalage de colonne, 

35 ledit parametre peut etre representatif du numero 
d'une colonne. 

Selon un mode de realisation prefere permet- 
tant I'analyse d'une ou plusieurs parties seiection- 
n6es d'une image, le dispositif comporte un pre- 

40 mier type de motif eiementaire de decalage de 
colonne correspondant a un decalage a frequence 
eievee et un deuxifeme type de motif eiementaire 
de decalage colonne correspondant a un decalage 
a frequence dite lente pour produire un signal 

45 video. Ceci permet d'acceierer ('acquisition des 
donnees en limitant la production d'un signal video 
et ('acquisition de donnees aux regions interessan- 
tes de I'image. 

Un premier type de sequence de micro-instruc- 

50 tions peut comporter une sequence d'acquisition 
d'une sous-zone d'image, comprenant successive- 
ment un motif eiementaire de decalage de ligne, 
un premier type de motif de decalage de colonne, 
un deuxfeme type de motif de decalage de colonne 

55 et de nouveau un premier type de motif de decala- 
ge de colonne. Cette micro-instruction permet di- 
rectement, en choisissant les parametres, d'acque- 
rir les donnees relatives a une partie seulement 
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d'une ligne. 

Un deuxieme type de sequence de micro-ins- 
tructions peut comporter une sequence de motifs 
elementaires de lecture rapide comprenant succes- 
sivement une premiere boucle de repetition com- 
prenant un motif de decalage de n lignes, et un 
premier type de decalage de colonne, et une 
deuxieme boucle de repetition comprenant un motif 
de decalage d'un nombre restant de lignes et un 
premier type de decalage de colonne. 

L'invention sera mieux comprise a la lecture de 
la description qui va suivre donnee a titre d'exem- 
ple non limitatif, en liaison avec les dessins qui 
represented : 

- la figure 1, un synoptique d'un dispositif 
d'analyse d'image, 

- les figures 2a et 2b, des exemples de si- 
gnaux g6n6r6s respectivement dans le cas 
d'un motif de decalage de ligne et d'un motif 
de decalage de colonne, 

- la figure 3, un exempie d'architecture du se- 
quencer, 

- la figure 4, un exempie de synoptique d'un 
automate de g£neVateur de micro-instruc- 
tions, 

- la figure 5, un exempie d'image presentant 
quatre sous-zones a acqueVir. 

Selon la figure 1, un dispositif a transfert de 
charges, designe par le repere general T, comporte 
une zone image I formee d'une matrice photosensi- 
ble de Y lignes et de X colonnes, une zone de 
memoire M formee d'une matrice memoire de Y 
lignes et de X colonnes, et d'un registre a decala- 
ge SR a X positions. Un sequenceur SEQ produit 
des signaux de commande pour un decaleur de 
ligne image ID, un decaleur de ligne memoire MD, 
et un decaleur de colonne CD dont les sorties 
produisent des signaux de decalage pour respecti- 
vement la zone image I, la zone memoire M et le 
registre a decalage SR. Le sequenceur SEQ peut 
produire egalement un signal de commande de 
gain pour un amplificateur A recevant a son entree 
les signaux issus du registre a decalage SR. 

Selon I'invention, les divers moyens decaleurs 
ID, MD et CD ne sont plus independants les uns 
des autres, mais font au contraire partie d'un 
meme sous-ensemble 1 represente en pointille a la 
figure 1 de maniere a produire les signaux de 
decalage a partir d'un motif de decalage de ligne 
et d'un motif de decalage colonne parametral es. 
Ceci permet de rendre I'architecture du dispositif 
adaptable a de nombreuses situations simplement 
en modifiant la valeur des parametres, et eventuel- 
lement celle d'etats logiques predetermines. 

La figure 2a correspond aux signaux genets 
par les moyens decaleurs ID ou MD pour produire 
un decalage de ligne. Le motif ligne PHIL presente 
un temps egal a la somme de trois temps elemen- 



taires Ti, J 2 et T 3 parametrables. Le temps Ti 
defi nit les transitions de I'horlogne ligne H, le 
temps T2, la periode du motif, et le temps T 3 
I'instant de generation de reformation SYNL de 

5 synchronisation de ligne. 

La figure 2b correspond aux signaux gene res 
par les moyens decaleurs CD pour produire un 
decalage de colonne. Les parametres de definition 
du motif colonne sont les temps "Hi, "P 2 et T' 3 

10 definissant respectivement les transitions de I'hor- 
loge colonne H\ la periode du motif, et I'instant de 
generation de I'information SYNC de synchronisa- 
tion de colonne. Sont egalement parametrables 
I'instant J\ de generation du signal LCL d'aligne- 

75 ment de niveau ("CLAMP"), I'instant T's de genera- 
tion d'un signal CONVERT d'autorisation de 
conversion analogique-numerique et le temps T'& - 
(compte a partir de Vs) de generation d'un signal 
VIDEO VAL de validite video. Certains de ces 

20 parametres ne dependent que du type de matrice 
employe et de la frequence d'utilisation. lis peuvent 
etre figes dans une memoire PROM externe au 
sequenceur. On peut ainsi predefinir deux motifs 
de type colonne denommes COLONNE 1 et CO- 

25 LONNE 2 qui correspondent au sequencement en 
fonction du mode de lecture respectivement rapide 
ou lent. 

Les parametres figes sont alors : 

- les temps T'i a T'g (si un de ces temps est 
30 nul, le signal correspondant est invalide), 

- retat logique de I'horloge colonne H' au de- 
but du motif, 

- la validation des signaux LCL, CONV et VAL. 
Ces signaux sont valides pour le motif ele- 

35 mentaire COLONNE 2 et invalides pour le 

motif eiementaire COLONNE 1 . 
De la meme fagon, on peut predefinir deux 
motifs de decalage de ligne, a savoir LIGNE 1 et 
LIGNE 2 respectivement pour une lecture rapide 
40 ou lente. II serait egalement possible de definir des 
motifs de ligne adaptes soit au transfert de la zone 
image dans la zone memoire, soit au transfert de la 
zone memoire au registre a decalage. 

Cependant, selon I'invention, il est considere 
45 comme avantageux d'utiliser a cet effet des etats 
logiques qui restent eux parametrables en cours de 
fonctionnement pour chaque motif. Ces etats logi- 
ques sont : une commande de lecture <t>\ • 
(PHILECT) indiquant si la ligne correspondant pre- 
50 sente ou non un signal video utile, le signal <£ ( etant 
exploitable en aval par I'eiectronique de traitement 
et de memorisation de I'image, et une commande 
4> P (PHIP) de blocage de zone image. 

Lorsque 4> P n'est pas active (<f> P = 0), I'horloge 
55 de la zone image est bloquee (par exempie porte 
ET) pour bloquer le transfert. 

Lorsque 4>p est active (^p = 1), il y a validation 
d'un transfert de donnees avec ecriture dans la 
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zone memoire ou le registre h decalage. Ceci 
permet done d'utiliser le mime motif ligne pour 
commander la zone image et la zone memoire. 

Si par exemple 4> P est active [<t> P = 1 ) et <t>\ est 
activ^ (<fr = 1), on a un transfert de la zone 
memoire vers le registre h decalage pour le motif 
eiementaire de decalage de iigne et sortie du si- 
gnal h partir du registre a decalage pour le motif 
eiementaire de decalage de colonne. Ceci corres- 
pond a une operation combin^e de lecture et 
d'^criture d'un signal video utile. 

Lorsque <t>\ ~ 0, la ligne correspondante Aj ne 
presente pas de signal video utile. Le vidage des 
donnees peut etre alors acceiere en inhibant la 
generation des signaux de traitement de donnees. 

Un parametre supplementaire peut etre la va- 
leur G du gain de I'amplificateur A de signal video 
(G = Gi , G 2 . G 3 ou G* par exemple). 

La figure 3 represente une architecture de se- 
quencer. Un bus externe EXT fournit les instruc- 
tions de commande de sequenceur. Un bus exter- 
ne PRB permet le dialogue avec une memoire 
PROM dans laquelle sont memorises des caracte- 
ristiques de sequenceur (voir plus haut). Un g6r\6- 
rateur de sequentiel de micro-instructions MSG re- 
goit des commandos d'un controleur d'interface 
externe EIC qui r^partit ies informations et instruc- 
tions regues du bus EXT. La fonction de g6n6ra- 
teur de signaux de decalage (cf. figure 1, rep. 1, 
ID, MD et CD) est realisee par un interpreter de 
micro-instructions Ml qui regoit ses instructions du 
generateur de sequentiel MSG, & travers une me- 
moire de micro-instructions MM (memoire tampon) 
ainsi qu'un signal d'activation directement a partir 
du generateur de sequentiel MSG. Le controleur 
d'interface externe EIC fournit des parametres di- 
rectement a ('interpreter de micro-instructions Ml. 
Enfin, un circuit de datation D regoit des informa- 
tions de references temporelles & partir du contro- 
leur d'interface externe EIC. 

Le controleur d'interface externe EIC memorise 
dans des registres les paramfctres de fonctionne- 
ment du sequenceur fournis par la fonction de 
gestion afin de mettre ces informations a la dispo- 
sition des autres sous-ensembles. 

Le circuit de datation D comporte un genera- 
teur de date comportant un compteur seize bits qui 
permet de mesurer le temps ecouie par rapport a 
une horloge locale et des registres de seize bits 
permettant de memoriser les dates liees aux eve- 
nements tels que fin d'integ ration, fin de periode, 
etc... Ces registres sont adressables en lecture par 
le controleur d'interface externe EIC. 

Le generateur de sequentiel de micro-instruc- 
tions MSG comporte un automate de generation, et 
un circuit de calcul pour la determination des para- 
metres. 



L'algorithme de generation peut etre synthetise 
par un automate materialisant une machine formel- 
le de MOORE. Afin que le circuit sequenceur soit 
flexible, le graphe de cet automate est decrit dans 

5 une memoire programmable, chaque etat etant de- 
fini par un mot. Pour que la description reste 
simple, la contrainte apportee a ('automate est de 
ne tester a chaque etat qu'une seule variable ou 
combinaison de variables pour activer une transi- 

io tion. Chaque etat a ainsi au maximum deux etats 
successeurs (par exemple soit lui-meme en cas de 
repetition d'un motif eiementaire, soit I'etat sui- 
vant). 

Un etat est defini par un mot de 48 bits (soit 6 
75 octets) identifie par son adresse en memoire 
PROM et constitue : 

- d'un premier champ de 4 bits specifiant le 
numero de la variable d'entree & tester, 

- d'un deuxieme champ de 10 bits qui definit 
20 I'etat suivant si le test de la variable d'entree 

vaut 0, 

- d'un troisieme champ de 10 bits qui definit 
I'etat suivant si le test de la variable d'entree 
vaut 1, 

25 - d'un quatrieme champ de 24 bits qui definit 
les valeurs que prennent les sorties de I'auto- 
mate pendant retat. 
Le synoptique de ('automate de generation est 
represente a la figure 4. 

30 L'automate de generation comporte un registre 

d'etat R comportant un secteur VAR (4 bits) pour le 
numero de la variable d'entree a tester, un secteur 
E0 (10 bits) pour retat suivant si le test de la 
variable d'entree vaut zero, un secteur E1 (10 bits) 

35 pour I'etat suivant si le test de la variable d'entree 
vaut 1, et un secteur OE pour les valeurs que 
prennent les sorties de l'automate pendant I'etat. 

Les variables d'entrees sont introduites dans 
un multiplexeur MUX1 qui regoit egaiement la sor- 

40 tie du secteur VAR. La sortie du multiplexeur 
MUX1 introduit le resuitat du test dans un multi- 
plexeur MUX2 qui regoit les sorties des secteurs 
E0 et E1 . L'adresse de retat suivant est en conse- 
quence memorisee dans un registre ES qui va 

45 chercher son adresse dans la memoire PROM. La 
sortie du secteur DE est introduite dans un circuit 
OS qui produit les variables de sortie de I'automa- 
te. 

Un gestionnaire d'automate AG controle le de- 
50 roulement des instructions entre le registre T, le 
registre ES et le circuit OS. 

La memoire de micro-instructions MM sert de 
tampon entre le generateur MSG et Tinterpreteur 
Ml, la priorite etant accordee h ce dernier. Elle 
55 permet, entre autres, de memoriser les instructions 
comprises entre deux instructions de repetition. 

L'interpreteur Ml recupere les micro-instruc- 
tions dans la memoire pour synthetiser les signaux 
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de sequencement du dispositif a transfert de char- 
ges T. 

Un double Stage de registres permet le "pipe- 
line" des micro-instructions. Cette gestion est assu- 
res par la fonction "gestion acces memoire de 
micro-instructions", qui traite £galement les instruc- 
tions de repetition de sequence. 

Les autres micro-instructions sont interpreters 
par un automate de synthese de signaux qui gene- 
re ies sorties en fonction : 

- des parametres de la micro-instruction 
(compteurs n de repetition du motif elemen- 
tal re, etats logiques des sorties associees, 
valeur du gain), 

- des parametres des motifs, lus en memoire 
programmable PROM a la remise en P etat 
("RESET"). Les parametres t1 a t6 sont pr6- 
traitSs par Pinterme*diaire d'une batterie de 
registres/decompteurs, 

- des parametres fournis par Pinterface externe 
(les temps Ti et Tp) qui sont eux aussi pr6- 
traites par Pinterm^diaire de decompteurs. 

Le s^quentiel de micro-instructions (voir figure 
5) permet de sequencer PintSgration en mode non 
jointif puis ia lecture de la zone memoire d'une 
matrice DTC de taille (DimX, DimY) pixels (soit 
Dim Y lignes et DIM X colonnes) et pour laquelle 
ont 6te* sp6cifi£es quatre sous-zones d'acquisitions 
definies par les coordonnees des pixels extremes 
[X1, Y1), (X2, Y2)], [X3, Y3), (X4 ( Y4)], [(X5, Y5), 
(X6, Y6)], [(X7, Y7), (X8, Y8)]. En-dehors de ces 
zones, la lecture s'effectue par paquets de n lignes 
et en acccSISrant le vidage du registre de sortie. 

L'automate de generation piiote le circuit de 
calcul de maniere a determiner les parametres des 
micro-instructions : 

n1 = int (Y1 /n) , n2 = (Y1 - n1 / n) 

n3 = X1 , n4 = X2 - X1 

n5 = Dimx - X2 , n6 = Y2 - Y1 

n7 = int [(Y3 - Y2)/n] , n8 = (Y3 - Y2) - (n7 / 

n) 

n9 = X3 ,n10 = X4 - X3 

n11 = DimX-X4 , n12 = Y4, Y3 

n13 = int [(Y5 - Y4)/n] , n14 = (Y5 - Y4) - (n13 

/n) 

n15 = X5 , n16 = X6 - X5 

n17 = DimX-X6 , n18 = Y6 - Y5 

n19 = int [(Y7 - Y6)/n] , n10 = (Y7 - Y6) - (n19 

/n) 

n21 = X7 , n22 = X8 - X7 

n23 = DimX - X8 , n24 = Y8 - Y7 

n25 = int [(DimY - Y8)/n] , n26 = DimY - (n / 

n25). 

int(x) dSsignant la fonction "partie entiere de x". 
En ayant defini en PROM les motifs : 

- LIGNE 1 : 



signaux pour le decalage d'une ligne, 
-COLONNE 1 : 

signaux pour le decalage a frequence eievee du 
registre de sortie (avec invalidation des signaux 
5 CLAMP, CONVERT, VIDEO-VALIDE), 

-COLONNE 2 : 

signaux pour le decalage a frequence lente du 
registre de sortie (avec validation des signaux 
CLAMP, CONVERT, VIDEO-VALIDE). 
70 Le sequencement du DTC correspond a Pex6- 
cution des micro-instructions g6ne>6es par l'auto- 
mate en memoire programmable PROM qui sont : 
Lancement compteur periode : 
DEBUT TP. 

75 Vidage rapide de la zone image dans la zone 
memoire : 

REP LIGNE1 [DimY], $p = 1, $1 =0, E = 0, G = G1 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 =0, E = 0, 
G = G1. 

20 Lancement compteur integration : 
DEBUT TI. 

Pendant le temps d'integration T1, vidage par 
paquets de n lignes de la zone memoire (on repete 
Penchaihement des motifs LIGNE 1 (n fois) et 
25 COLONNE 1 (Dim X fois) pendant le temps d'inte- 
gration TI) : 
REP TI 

REP LIGNE1 [n], $p = 0, $l = 0, E = 0, G = G1 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 0, $l = 0, E = 0, 
30 G = G1. 
FIN REP 

Vidage rapide de la zone image dans la zone 
memoire : 

REP LIGNE1 [DimY], $p = 1, $1 = 0, E = 0, G = G1 
35 REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 0, E = 0, 
G = G1. 

Lecture rapide jusqu'a la premiere sous-zone 
(ni paquets de n lignes) : 
REP [n1] 

40 REP LIGNE1 [n], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G1 

REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G1 
FIN REP. 

REP LIGNE1 [n2], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G1 
45 REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G1. 

Acquisition de la premiere sous-zone : 
REP [n6] 

REP LIGNE1 [1], $p = 1. $1 = 1, E = 0, G = G1 
50 REP COLONNE1 [n3], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G1 
REP COLONNE2 [n4], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G1 
REP COLONNE1 [n5], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G1 
FIN REP. 

Lecture rapide jusqu'a ta deuxieme sous-zone : 
55 REP [n7] 

REP LIGNE1 [n], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G2 

REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0 

G = G2 
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FIN REP 

REP LIGNE1 [n8], <f>p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G2 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, #1 = 1, E = 0, 
G = G2. 

Acquisition de la deuxi£me sous-zone : 
REP [n12] 

REP LIGNE1 [1], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G2 
REP COLONNE1 [9], </»p==1, $1 = 1, E = 0, G = G2 
REP COLONNE2 [10], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G2 
REP COLONNE1 [11], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G2 
FIN REP. 

Lecture rapide jusqu'a la troisieme sous-zone : 
REP [n13] 

REP LIGNE1 [n], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G3 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G3 
FIN REP 

REP LIGNE1 [n14], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G3 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G3. 

Acquisition de la troisi£me sous-zone : 
REP [n18] 

REP LIGNE1 [1 ], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G3 
REP COLONNE1 [n1 5], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G3 
REP COLONNE2 [n1 6], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G3 
REP COLONNE1 [M7], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G3 
FIN REP. 

Lecture rapide jusqu'& la quatri&me sous-zone 
REP [n19] 

REP LIGNE1 [n], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G4 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G4 
FIN REP 

REP LIGNE1 [n20], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G4 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G4. 

Lecture rapide jusqu'a la quatrieme sous-zone 
REP [n24] 

REP LIGNE1 [1], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G4 
REP COLONNE1 [n21 ], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G4 
REP COLONNE2 [n22], $p = 1, $l = 1, E = 0, G = G4 
REP COLONNE1 [n23], $p = 1, $1 = 1, E = 0, G = G4 
FIN REP. 

Lecture rapide jusqu'fc la fin de la matrice : 
REP [n25] 

REP LIGNE1 [n], $p = 1,$l = 1, E = 0, G = G4 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G4 
FIN REP 

REP LIGNE1 [n26], $p = 1 , $l = 1 , E = 0, G = G4 
REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $1 = 1, E = 0, 
G = G4. 

Pendant tout le reste de la periode, vidage 
rapide des zones image et memoire : 
REP-TP 

REP LIGNE1 [n], $p = 1 , $l = 0, E = 0, G = G4 



REP COLONNE1 [DimX], $p = 1, $l = 0, E = 0, 
G = G4. 

Revendications 

5 

1. Dispositif d'analyse d'image comportant un 
dispositif k transfert de charges comprenant 
une zone image formee d'une matrice photo- 
sensible de Y lignes et de X colonnes, une 

w zone memoire formee d'une matrice memoire 

de Y lignes et de X colonnes et d'un registre k 
decalage a X positions, ainsi que des premiers 
moyens decaleurs pour effectuer un transfert 
ligne par ligne de la zone image vers la matri- 

75 ce memoire, des deuxi&mes moyens deca- 

leurs pour effectuer un transfert ligne par ligne 
de la matrice memoire vers le registre k deca- 
lage et des troisi&mes moyens decaleurs pour 
effectuer un decalage de colonne du registre a 

20 decalage, un s^quenceur commandant lesdits 

premier, deuxteme et troisi£me moyens deca- 
leurs, caracterise en ce que le sequenceur 
comprend un automate de generation de 
micro-instructions, une micro-instruction pr£- 

25 sentant au moins un motif elementaire au 

moins partiellement parametrable, les motifs 
eiementaires etant au moins au nombre de 
deux & savoir : 

- un motif elementaire de decalage de li- 
30 gne 

- un motif elementaire de decalage de co- 
lonne du registre k decalage. 

2. Dispositif selon la revendication 1 caracterise 
35 en ce que ledit automate presente un nombre 

donne d'etats, chaque etat conduisant k un 
etat suivant choisi parmi au moins deux etats 
selon la vateur d'au moins une variable a tes- 
ter consistant en un parametre logique ou en 
40 une combinaison de parametres logiques. 

3. Dispositif selon Tune des revendications 1 ou 2 
caracterise en ce que chaque motif elementai- 
re comporte une pluralite d'etats logiques de- 

45 terminant au moins une configuration d'horloge 

de transfert d'information pour determiner s'il y 
a ou non transfert d'information lors de ('exe- 
cution du motif elementaire correspondant. 

50 4. Dispositif selon la revendication 3 caracterise 
en ce qu'il comporte egalement une configura- 
tion d'horloge de lecture pour determiner s'il y 
a ou non presence de signal video utile. 

55 5. Dispositif selon une des revendications 1 k 4 
caracterise en ce qu'il comporte une instruc- 
tion de repetition d'une sequence de micro- 
instructions. 
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6. Dispositif selon une des revendications prgce- 
dentes caracterise en ce qu'il comports au 
moins une micro-instruction d'initialisation. 

7. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'il comporte une 
premiere micro-instruction consistant en la re- 
petition n fois d'une premiere sequence de 
motifs elementaires. 

8. Dispositif selon une des revendications pr£c£- 
dentes caracterise en ce qu'il comporte une 
deuxieme micro-instruction consistant en la re- 
petition d'une deuxieme sequence de motifs 
elementaires pendant un temps d' integration 
(T,). 

9. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'il comporte une 
troisieme micro-instruction de repetition d'une 
troisieme sequence de motifs elementaires 
comprise entre deux micro-instructions don- 
nees. 

10. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'il comporte une 
quatrieme micro-instruction de repetition jus- 
qu'a expiration du temps d'integration (T f ) 
d'une quatrieme sequence de motifs elemen- 
taires comprise entre deux micro-instructions 
donnees. 

11. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'il comporte une 
cinquieme micro-instruction de repetition jus- 
qu'a expiration d'une periode (T p ) d'une troi- 
sieme sequence de motifs elementaires com- 
prise entre deux micro-instructions donnees. 

12. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'un motif eiemen- 
taire de decalage de ligne presents un para- 
metre representatif du numero d'une ligne. 

13. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'un motif eiemen- 
taire de decalage de colonne presente un pa- 
rametre representatif du numero d'une colon- 
ne. 

14. Dispositif selon une des revendications prece- 
dentes caracterise en ce qu'il comporte un 
premier type de motif eiementaire de decalage 
de colonne correspondant a un decalage a 
frequence eievee et un deuxieme type de mo- 
tif eiementaire de decalage de colonne corres- 
pondant a un decalage a frequence dite lente 
pour produire un signal video. 



15. Dispositif selon la revendication 14 caracterise 
en ce qu'un premier type de sequence de 
micro-instructions comporte une sequence 
d'acquisition d'une sous-zone d'image, com- 

5 prenant successivement un motif eiementaire 

de decalage de ligne, un premier type de motif 
eiementaire de decalage de colonne, un 
deuxieme type de motif eiementaire de decala- 
ge de colonne et de nouveau un premier type 

to de decalage de colonne. 

16. Dispositif seton une des revendications 14 ou 
15 caracterise en ce qu'un deuxieme type de 
sequence de micro-instructions comporte une 

75 sequence de motifs elementaires de lecture 

rapide comprenant successivement une pre- 
miere boucle de repetition comprenant un mo- 
tif de decalage de n lignes et un premier type 
de motif de decalage de colonne, et une 

20 deuxieme boucle de repetition comprenant un 

motif de decalage d'un nombre restant de li- 
gnes et un premier type de motif de decalage 
de colonne. 

25 
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